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ABSTRACT 
Drone is one of the results of technological advances. Drone is aircraft without pilots/crew. 
The drone used in this study is a type of multicopter drone (quadcopter). One of the 
disadvantages of quadcopter is the relatively short flight time. Photovoltaic has the ability to 
convert sunlight into electricity chosen to increase the time of motor rotational a quadcopter. 
Photovoltaic used is polycrystalline type photovoltaic. In this study explained the initial 
testing of the addition of photovoltaic to quadcopter with testing on land (quadcopter does not 
fly). The test is divided into three modes, namely photovoltaic testing, with 1Wp photovoltaic 
and 3.5Wp photovoltaic. In each test mode the motor rotational speed is varied at low, 
medium and high rotational speeds. From the results of testing the addition of photovoltaic to 
a quadcopter, there is an increase in motor play time of up to 35 seconds. With 1Wp power 
photovoltaic the battery voltage drop resistance is 4% and decreases the battery voltage drop 
index by 16% at low motor speed. At the rotating speed of the medium motor, the battery 
voltage drop resistance is 0% and decreases the battery voltage drop index by 12%. At high 
motor rotational speeds, the battery voltage drop resistance is 2% and decreases the battery 
voltage drop index by 14%. With a 3.5Wp power photovoltaic in a low motor rotational 
speed, the battery voltage drop resistance is 5% and decreases the battery voltage drop index 
by 25%. In the rotating speed of the medium motor, the battery voltage drop resistance is 2% 
and decreases the battery voltage drop index by 22%. In high rotational speed, the battery 
voltage drop resistance is 8% and decreases the battery voltage drop index by 27%. 
Keywords : Drone, quadcopter, photovoltaic, polycristaline.  
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ABSTRAK 
Drone merupakan salah satu hasil dari kemajuan teknologi. Drone merupakan pesawat tanpa 
pilot/awak. Drone yang digunakan pada penelitian ini adalah drone jenis multicopter 
(quadcopter). Kekurangan quadcopter salah satunya yaitu waktu terbang yang relatif singkat. 
Photovoltaic memiliki kemampuan untuk mengonversi cahaya matahari menjadi listrik yang 
dipilih untuk menambah waktu terbang dari quadcopter. Photovoltaic yang digunakan yaitu 
photovoltaic jenis polycristaline. Pada penelitian ini menjelaskan mengenai pengujian awal 
dari penambahan photovoltaic pada quadcopter dengan pengujian darat (quadcopter tidak 
terbang). Pengujiannya dibedakan menjadi tiga mode yaitu pengujian tanpa photovoltaic, 
dengan photovoltaic 1Wp dan dengan photovoltaic 3,5Wp. Pada masing-masing mode 
pengujian kecepatan putar motor divariasikan pada kecepatan putar rendah, medium dan 
tinggi. Dari hasil pengujian penambahan photovoltaic pada quadcopter terjadi penambahan 
waktu putar motor hingga 35 detik. Dengan photovoltaic berdaya 1Wp penahanan laju 
penurunan tegangan baterai sebesar 4% dan menurunkan indeks penurunan tegangan baterai 
sebesar 16% pada kecepatan putar motor rendah. Pada kecepatan putar motor medium, 
penahanan laju penurunan tegangan baterai sebesar 0% dan menurunkan indeks penurunan 
tegangan baterai sebesar 12%. Pada kecepatan putar motor tinggi, penahanan laju penurunan 
tegangan baterai sebesar 2% dan menurunkan indeks penurunan tegangan baterai sebesar 
14%. Dengan photovoltaic berdaya 3,5Wp pada kecepatan putar motor rendah, penahanan 
laju penurunan tegangan baterai sebesar 5% dan menurunkan indeks penurunan tegangan 
baterai sebesar 25%. Pada kecepatan putar motor medium, penahanan laju penurunan 
tegangan baterai sebesar 2% dan menurunkan indeks penurunan tegangan baterai sebesar 
22%. Pada kecepatan putar tinggi, penahanan laju penurunan tegangan baterai sebesar 8% dan 
menurunkan indeks penurunan tegangan baterai sebesar 27%. 
Kata kunci : Drone, quadcopter, photovoltaic, polycristaline. 
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BAB I PENDAHULUAN 
 Latar Belakang 1.1
Teknologi adalah keseluruhan sarana untuk menyediakan barang-barang yang diperlukan bagi 
kelangsungan dan kenyamanan hidup manusia. Perkembangan teknologi terbaru, termasuk 
diantaranya mesin cetak, telepon, dan internet, telah mempermudah komunikasi dan 
memungkinkan manusia untuk berinteraksi secara bebas dalam skala global. Tetapi, tidak 
semua teknologi digunakan untuk tujuan damai. Pengembangan senjata penghancur yang 
semakin hebat telah berlangsung sepanjang sejarah, dari pentungan sampai senjata nuklir. 
Kemajuan teknologi masa kini berkembang sangat pesat. Hal ini dapat dibuktikan dengan 
banyaknya inovasi-inovasi yang telah dibuat di dunia ini, dari yang sederhana hingga yang 
menghebohkan dunia [1]. 
Perkembangan teknologi yang semakin canggih menuntut manusia untuk berfikir sesuatu hal 
yang lebih mudah dan meringankan pekerjaan. Kemajuan teknologi didorong oleh kemajuan 
dalam bidang teknologi listrik, kimia, fisika dan matematika mendasari ini semua. Ilmu 
pengetahuan dan teknologi tidak akan banyak gunanya bila tidak dipakai untuk meningkatkan 
kesejahteraan umat manusia. 
Salah satu alat yang meringankan pekerjaan adalah drone. Drone merupakan pesawat tanpa 
pilot/awak. Pesawat ini dikendalikan secara otomatis melalui program komputer yang 
dirancang, atau melalui kendali jarak jauh dari pilot yang terdapat di dataran atau di tempat 
lain [2]. Drone memiliki dua jenis yaitu drone dengan jenis multicopter (singlecopter, 
tricopter, quadcopter, dan lainnya) dan jenis fixed wing. Drone sangat berguna untuk 
mempermudah pekerjaan seperti pengawasan infrastuktur fisik (pabrik, pelabuhan, jaringan 
listrik dan lainnya), survey pemetaan, dan drone juga banyak digunakan untuk keperluan 
pengambilan gambar (foto) dan video. Drone yang digunakan pada penelitian ini adalah 
drone jenis milticopter (quadcopter). Sumber tenaga (energi) dari quadcopter yaitu baterai, 
baterai yang digunakan pada drone ada dua jenis yaitu baterai Li-ion dan baterai Li-Poli yang 
memiliki keterbatasan dan keunggulannya masing-masing. Baterai pada quadcopter ini 
memiliki kapasitas dan tegangan yang bervariasi contohnya kapasitas baterai 100 mAh 
dengan tegangan baterai 3,7 V, 450 mAh dengan tegangan baterai 11,1 V, 1500 mAh dengan 
tegangan baterai 7,4 V, 3300 mAh dengan tegangan 11,1 V dan lain-lain. Kapasitas baterai 
quadcopter ini berpengaruh terhadap waktu terbang quadcopter. Kekurangan quadcopter 
salah satunya yaitu waktu terbang yang relatif singkat karena kondisi baterai yang drop atau 
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habis. Contohnya seperti quadcopter dengan tipe Syma X5 dengan baterai kapasitas 600 mAh 
3,7 V mampu terbang sekitar 5-7 menit dan Dji Phantom 1 dengan kapasitas baterai 2200 
mAh 11,1 V mampu terbang sekitar 15 menit [3].  
Akan lebih baik jika waktu terbang quadcopter lebih lama. Namun, untuk penambahan waktu 
terbang pada quadcopter dengan melakukan pengisian baterai pada saat terbang cukup sulit 
dan tidak mungkin jika pengisian baterai menggunakan sumber listrik dari PLN dalam 
keadaan terbang. Penambahan waktu terbang quadcopter bisa juga dengan penambahan 
baterai cadangan pada quadcopter tetapi akan berpengaruh terhadap bobot quadcopter pada 
saat terbang.  
Solusinya yaitu bisa memanfaatkan energi alternatif, salah satunya dari matahari atau bisa 
disebut energi surya. Energi surya merupakan sumber energi yang berlimpah di muka bumi 
ini, energi surya ini mengeluarkan energi berupa cahaya/sinar dan panas. Energi surya dapat 
dimanfaatkan dengan kemajuan teknologi saat ini seperti solar heater (pemanas surya), 
photovoltaic atau sistem PLTS (Pembangkit Listrik Tenaga Surya).  
Sel surya atau photovoltaic memiliki kemampuan untuk mengonversi cahaya matahari 
menjadi listrik. Keunggulan dari sel surya ini diataranya memanfaatkan sumber energi yang 
berlimpah dari matahari dan ramah lingkungan. Namun, sel surya ini memiliki keterbatasan 
diantaranya yaitu ketergantungan terhadap kondisi cuaca dan intensitas radiasi matahari. Sel 
surya atau photovoltaic adalah salah satu supply listrik alternatif yang memungkinkan untuk 
dibawa ke mana-mana. 
Sel surya merupakan solusi untuk dijadikan suatu portable charger untuk mengisi baterai 
yang ada pada quadcopter pada saat terbang, namun  untuk pengisian baterai ini photovoltaic 
tidak bisa langsung disambungkan ke baterai quadcopter tetapi ada penambahan perangkat 
lain seperti regulator dan balance charger. Pengisian baterai quadcopter ini dilakukan 
pengujian awal berupa prototipe quadcopter yang dihubungkan ke sistem online charging 
(pengisian tanpa kabel) yang menggunakan photovoltaic (PV).  
Pentingnya charger alternatif untuk mengisi baterai quadcopter maka penulis melakukan 
penelitian dengan judul Rancang Bangun Online Charging Pada Quadcopter Yang 
Menggunakan Photovoltaic. 
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 Rumusan Masalah 1.2
Berdasarkan latar belakang di atas, rumusan masalah penelitian ini adalah sebagai berikut: 
1. Bagaimana menentukan photovoltaic yang dibutuhkan untuk pengisian baterai 
quadcopter? 
2. Bagaimana pengaruh intensitas radiasi matahari terhadap sistem online charging pada 
quadcopter menggunakan photovoltaic? 
3. Bagaimana pengaruh sistem online charging terhadap pengisian baterai quadcopter? 
 Tujuan  1.3
Tujuan yang hendak dicapai pada penelitian ini adalah : 
1. Mengetahui daya yang dihasilkan dari photovoltaic untuk pengisian baterai quadcopter 
yang menggunakan sistem online charging. 
2. Mengetahui penambahan waktu putar motor quadcopter yang dilengkapi dengan sistem 
online charging yang menggunakan photovoltaic. 
3. Mengetahui kinerja quadcopter yang dilengkapi dengan sistem online charging 
menggunakan photovoltaic. 
 Batasan Masalah 1.4
Dalam laporan skripsi ini, diharapkan penyelesaian masalah dapat terarah sehingga dibuatlah 
batasan masalah pada penelitian ini, yaitu : 
1. Drone yang digunakan adalah jenis multicopter (quadcopter). 
2. Pengujian menggunakan baterai 450 mAh.  
3. Photovoltaic yang digunakan: 
a) Photovoltaic polycrystalline 1 Wp dimensi 60x110x3 mm dengan jumlah 8. 
b) Photovoltaic polycrystalline 3,5 Wp dimensi 165x135x3 mm dengan jumlah 4. 
4. Photovoltaic dapat dibongkar pasang. 
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5. Penggunaan sistem online charging pada quadcopter dilakukan pada siang hari. 
6. Pengujian dilakukan pada saat quadcopter di darat (on ground) atau quadcopter tidak 
terbang dan propeller quadcopter dibuka. 
 Sistematika Penulisan 1.5
Sistematika penulisan pada laporan skripsi ini disusun dengan urutan sebagai berikut : 
BAB I PENDAHULUAN  
Berisi mengenai latar belakang, rumusan masalah, tujuan penelitian, batasan masalah dan 
sistematika penulisan. 
BAB II LANDASAN TEORI 
Berisi pembahasan tentang dasar-dasar teori mengenai drone, jenis-jenis drone, komponen 
quadcopter, panel surya/photovoltaic, jenis-jenis panel surya dan hal-hal yang berkaitan 
tentang sistem online charging pada quadcopter. 
BAB III METODOLOGI PENELITIAN 
Berisi pembahasan tentang metode penelitian, alat dan bahan yang digunakan, set up 
pengujian dan prosedur pengujian. 
BAB IV HASIL PENGUJIAN DAN PENGOLAHAN DATA 
Berisi pembahasan tentang perhitungan yang dilakukan pada data yang telah didapat ketika 
pengujian dan menganalisa hasil pengujian serta perhitungan. 
BAB V  KESIMPULAN DAN SARAN 
Berisi berupa kesimpulan yang diambil dari hasil analisa dan saran untuk penelitian 
berikutnya. 
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